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(57) Abstract: A sensor with a sensor element and a controller with a processor and a method of monitoring at least one sensor are 
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^| (57) Zusammenfassung: Es wind ein Sensor mit einem Sensorelement bzw. ein Steuergerat mit einem Prozessor bzw. ein Verfah- 
ren zur Uberwachung wenigstens eines Sensors vorgeschlagen. Dabei wird ein Fehlermuster sensorintern erzeugt und vom Sensor 
Q zum Steuergerat ubertragen, um eine angepasste Ant wort auf das Fehlermuster durch den Prozessor zu ermoglichen. Vorzugsweise 
^ wird das Fehlermuster in einem 8-Bit-Wort ubertragen. Dabei werden neben Fehlern auch aussergewdhnliche Betriebszustande mit 
^* ubertragen. 
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Sensor, Steuergerat und Verfahren zur Uberwachung wenigstens 
eines Sensors 

Stand der Technik 

Die Erfindung geht aus von einem Sensor bzw. einem 
Steuergerat bzw. einem Verfahren zur ttberwachung wenigstens 
eines Sensors nach der Gattung der unabhangigen 
Patentansprtiche . 

Vorteile der Erfindung 

Der erf indungsgemaiSe Sensor bzw. das erf indungsgemafie 
Steuergerat bzw. das erf indungsgemaSe Verfahren zur 
Uberwachung wenigstens eines Sensors mit den Merkmalen der 
unabhangigen Patentanspruche haben den Vorteil, dass ein 
dif f erenziertes Fehlermuster mit einer bestimmten 
Fehlermeldung dem System, d.h. dem Steuergerat ubermittelt 
wird und eine angepasste Reaktion erfolgen kann, und es 
vermieden wird, dass bei jedem Fehler eines Sensors die 
Folge ist, dass das Sensorsignal pauschal nicht genutzt 
werden darf bzw. dass das System auf einen dauerhaften 
Sensorfehler und damit auf einen Systemdefekt erkennt. 
Storungen, die keine bleibende Sensorschadigung bedeuten und 
moglicher Weise sogar auf zwar seltene, aber mogliche 
Betriebszustande zuriickzuf iihren sind, konnen damit also 
nicht zu scharf geahndet werden. Beispiele hierfur sind die 
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elektromagnetische Storeinkopplung unci hammerschlagbedingte 
Vibrationen. Damit wird die Leistungsf ahigkeit oder 
Sensititivat der Systeme verbessert, und es wird die 
Wahrscheinlichkeit eines Steuergeratef eldausf alls 
5 verringert. Insbesondere ist es durch die Erfindung moglich, 

mit einer Adaption und Applikation auf das jeweilige 
Zielsteuergerat und Fahrzeug besser auf die jeweils 
unterschiedlichen Systemanf orderungen bzw. 
Kundenanf orderungen hinsichtlich Ausloseparameter und 
10 Fehlermanagement einzugehen. 

Damit lasst sich einerseits die Leistungsf ahigkeit und die 
Robustheit des Gesamt systems erhohen, andererseits lassen 
sich Feldausfallraten reduzieren, da mit der tieferen 
15 Fehlermusterkenntnis nicht bei alien Fehlermustern auf einen 

Totalausfall erkannt werden muss. AuSerdem ist die Erfindung 
deshalb vorteilhaft, weil in der 

Ruckhaltesystementwicklungs- und Erprobungsphase die 
Fehlerf indung und Optimierung erleichtert werden kann, Der 
20 Einsatz der Erfindung ist jedoch auch in anderen automobilen 

Einsatzgebieten, in denen Sensoren eingesetzt werden, 
moglich und sinnvoll, insbesondere bei der 
Fahrdynamikregelung und in der Navigation. 

25 Durch die in den abhangigen Anspruchen aufgefuhrten 

MaEnahmen und Wei terbildungen sind vorteilhafte 
Verbesserungen der in den unabhangigen Patentanspruchen 
genannten Sensor, Steuergerat und Verfahren zur Uberwachung 
wenigstens eines Sensor moglich. 

30 

Besonders vorteilhaft ist, dass die Statusbits, die die 
Fehlermoden anzeigen, aus verschiedenen sensorinternen 
Uberwachungsmechanismen gebildet werden und nur solange 
bestehen bleiben, wie auf den zum Fehlerzustand gehorigen 
35 Betriebszustand erkannt wird. Damit ist zur systemsei tigen 

Applikation des Sensors auch die Zei tinf ormation fur jeden 
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einzelnen Fehlermodus nutzbar. Damit wird eine genaue 
Analyse des Fehlers moglich, der mittels eines sogenannten 
Look-Up-Tables, also einer Tabelle, gelost werden kann. Das 
vom Sensor ubertragene Fehlermuster zum Steuergerat kann 
5 dann entsprechend im Prozessor des Steuergerats ausgewertet 

werden. Insbesondere ist es damit moglich, dass das 
Steuergerat erkennt, ob es sich urn einen dauerhaften Fehler 
handelt und wie schwerwiegend der Fehler ist. 

10 Insbesondere von Vorteil ist, dass das Fehlermuster digital 

in einem 8 -Bit-Wort, hier mit der Abkiirzung MONI versehen, 
in einem 16-Bit-Rahmen ubertragen wird. Mit 

unterschiedlichen Lesebefehlen lasst sich das MONI-Wort mit 
unterschiedlichen Fehleranzeigen beschreiben. Dadurch lasst 

15 sich die Anzahl der ubertragbaren Fehlermoden erhohen. Dabei 

sind in diesem Wort die Fehlerart oder -Moden uber Flags 
gekennzeichnet . Es werden also verschiedene Fehlermoden und 
auSergewohnliche Betriebszustande, die erkannt wurden, durch 
dieses Wort angezeigt. Fehlermoden zeigen an, dass 

20 wenigstens ein Sensorbetriebsparameter aufcerhalb eines 

vorgegebenen Bereichs liegt. 

Bei einer solchen Uberwachung werden vorteilhaf ter Weise 
wenigstens eine Phasenregelschleif e des Sensors und/oder 

25 wenigstens eine Steuerspannung auf einen vorgegebenen 

Bereich und/oder die Ausgangswerte von wenigstens einem 
Analog-Digital-Wandler auf einen vorgegebenen Bereich 
und/oder die Ein- und/oder Ausgangswerte von wenigstens 
einem Digital-Analog-Wandler auf einen vorgegebenen Bereich 

30 und/oder die Dynamikgrenzen von wenigstens einem Kapazitats- 

Spannungswandler auf einen vorgegebenen Bereich und/oder 
wenigstens ein Of f set-Regler auf einen vorgegebenen Bereich 
und/oder wenigstens ein Gleichtakt-Regler auf Verlassen 
eines vorgegebenen Bereich und/oder wenigstens eine Gro£e, 

35 die eine Sensor-Oszillation reprasentiert , auf einen 

vorgegbenen Bereich und/oder unzulassige Werte von 
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wenigstens einem Zahler gemaS Festlegung liberwacht . Wird ein 
Fehler oder ein auSergewohnlicher Betriebszustand erkannt, 
dann wird ein jeweiliger Wert in einem jeweiligen Register 
gesetzt. D.h. ein Fehlerregister wird mit einer logischen 1 
5 belegt. Wird dieser Fehler oder dieser auSergewohnliche 

Betriebszustand nicht mehr erkannt, dann wird das jeweilige 
Register zurlickgesetzt . Es wird also wieder eine logische 0 
gesetzt . 

10 Wenn mindestens ein Wert, der auf einen Fehler hinweist, auf 

1 gesetzt wird, wird auch ein anderer Wert zu eins gesetzt. 
Damit wird es ermoglicht, liber ein einziges Bit oder Flag 
anzuzeigen, ob auf irgendeinen sensor internen Fehler erkannt 
wurde. Dieses Flag wird bei jeder regulSren 

15 Sensorausgangswert-Ubertragung als Statusinf ormation mit 

liber tragen. Bei Bedarf, d.h. im Fall, dass der 
zusammenf assende Wert einen Fehler zustand anzeigt, kann dann 
das detaillierte Fehlermuster durch die zur Verfligung 
stehenden Lesebefehle angefordert werden. Durch diese 

20 bedarf sabhangige Anforderung wird Ubertragungs- und 

Verarbeitungskapazitat eingespart . Die Zuordnung Lesebefehl 
Nr. 1, 2 ... zur Fehlerinf ormation ist im Wort MONI 
festgelegt. Hier werden zwei Lesebefehle verwendet . D.h. 
zwei 8-Bit-Worte an Fehlerinf ormation sind anzeigbar. 

25 

Weiter ist es von Vorteil, dass der Sensor selbst innerhalb 
des Gehauses des Steuergerats angeordnet ist. Dann sind der 
Sensor liber die digitale Schnitts telle und der Prozessor des 
Steuergerats vorzugsweise liber SPI (Serial Peripherial 
30 Interface) -Leitungen miteinander verbunden. 

Zeichnung 



35 



Ausfuhrungsbeispiele der Erfindung sind in der Zeichnung 
dargestellt und werden in der nachf olgenden Beschreibung naher 
erlautert . 
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Es zeigen 



Figur 1 ein Blockschaltbild des erf indungsgemaSen 

Sensors in einem erf indungsgemafien Steuergerat 
und 

Figur 2 ein erf indungsgema&es Datentelegramm. 



Beschreibung 

10 

Drehratensensoren, wie auch andere Sensor en, werden in 
zunehmendem MaSe in elektronischen Ruckhal tesystemen in der 
passiven Fahrzeugsicherheit eingesetzt. Drehratensensoren 
sind Kernbausteine zur Detektion von Uberrollvorgangen und 
15 verwandten Unf allvorgangen, beispielsweise des Soil Trips. 



Einige der in den Ruckhal tesystemen eingesetzten Sensoren 
verfiigen aber eine sensorinterne Funktionsiiberwachung, also 
einer sogenannten Monitoring-Funktion . Ein Fehler oder 

20 Storungszustand, dem unterschiedlichste Ursachen zu Grunde 

liegen konnen, wird, wenn er identif iziert ist, bei analogen 
Sensorschnittstellen zum System, einer Sensorplattf orm, 
einem Steuergerat, im allgemeinen einem Mikrokontroller oder 
einem Sicherheitshalbleiter , iiber ein Logiksignal (Fehler, 

25 kein Fehler) mitgeteilt. 



Digitale Sensoren bieten die technisch relativ einfach 
umzusetzende Moglichkeit, verschiedene Fehler und 
Storungszustande \iber fest zugeordnete Bits in Datenworten 

30 dem System zu ubermitteln. Dabei ist jedem Bit ein 

Fehler flag zugeordnet, das wiederum einem sensorinternen 
Schaltungsblock bzw. einer sensorinternen Uberwachungs- oder 
einer MessgroSe zugeordnet ist. Die sensorinterne 
Uberwachungs funkt ion spricht im Allgemeinen an, wenn eine 

3 5 der verschiedenen iiberwachten sensorinternen 

Steuerspannungen oder RegelgroSen in die Grenzen ihres 
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jeweiligen Dynamikbereiches kommen oder sich auEerhalb durch 
designabhangiger Wertebereiche befinden oder Offsetwerte 
auSerhalb zulassiger Bereiche sind oder eine 
Phasenregelschleif e aus der Synchronisierung fallt oder 
5 Zahler auf Uberlauf oder unzulassige Werte erkannt haben. 

Die Uberwachung wird im Allgemeinen iiber Fensterkomparatoren 
oder uber Bewertung des Analog-Digital-Wandler-Ausgangs oder 
Digital-Analog-Wandler-Eingangsworts durchgef uhrt . Die 
Ursachen sind also bezogen auf die Sensor-Auswerteschaltung- 
10 Funktionsblocke vielfaltig. 

Mogliche Ursachen fur Storungs- oder Fehlerzustande : 

Bei in automobilen System eingesetzten Drehratensensoren ist 
15 die prinzipbedingte Vibrations- bzw. mechanische 

Storempf indlichkeit eine charakteristische, in der 
Sensorapplikation zu bervicksichtigende Eigenschaft. Soweit 
keine mechanische Dampfung erfolgt, wird die 
Leistungsfahigkeit der Systeme limitiert. Ein mechanischer 
20 Dampf eraufbau bedeutet einen be tracht lichen Entwicklungs- , 

Kosten- und Fertigungsmehr auf wand. StoJSe oder starke 
Vibrationen konnen das Sensorelement so stark storen, dass 
die sensorinternen Regelungen fur gewisse Zeit nicht mehr 
greifen und der Sensor auSerhalb seines spezif izierten 
25 Funktionsbereichs liegt. Weitere Stormoglichkeiten sind 

beispielsweise elektromagnetische Storeinkopplungen . Ebenso 
konnen Fehler im Sensor selbst oder in der 

Applikationsbeschaltung die Sys temf unktion beeintrachtigen . 
Die Auswirkungen sind je nach Drehratensensorf ehler , 
30 Storungsart und auch je nach Applikationsumgebung des 

Sensors, das sind die Beschaltung, die Leiterplatte und der 
Fahrzeugaufbau, unterschiedlich . 

Bisher wird die Dr ehr a tensens or en-Mon i t or ing- Funk t i on 
35 systemseitig lediglich zur grundsatzlichen Fehlererkennung 

genutzt. D.h. ist der Sensor in Ordnung oder nicht. Das 
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Ruckhaltesystem unterscheidet hinsichtlich seiner Reaktion 
allenfalls liber die Zeitdauer der Fehlermeldung, ob ein 
Ausfall des Drehratensensors vorliegt oder nicht. Eine 
Applikation im Sinne einer Abstimmung der jeweiligen 
5 Systemreaktion auf die unterschiedlichen Fehlermeldungen 

findet mangels solcher nicht statt. 

Da systemseitig keine Klassif izierung verschiedener 
Fehlermuster erfolgt und auch nicht die Applikationsumgebung 

10 einflieSt, muss nach dem Prinzip "Annahme des Worst Case" 

vorgegangen werden. Ein uber die Uberwachungsf unktion als 
fehlerhaft identif izierter Zustand hat zur Folge, dass das 
Sensorsignal nicht genutzt werden darf, bzw. dass das System 
auf einen dauerhaften Sensorfehler und damit auf einen 

15 Systemdefekt erkennt . Storungen, die keine bleibende 

Sensor schadigung bedeuten und moglicherweise auf zwar 
seltene aber mogliche Betriebszustande zurxick zu fuhren 
sind, werden also im Allgemeinen zu scharf geahndet. Das 
limitiert die Leistungsf ahigkeit oder Sensibilitat der 

20 Systeme oder erhoht die Wahrscheinlichkeit eines 

moglicherweise nicht notwendigen Steuergerat-Feldausf alls . 

Erf indungsgemafi wird daher vom Sensor zum System, 
vorzugsweise einem Prozessor des Steuergerats, ein 
2 5 Fehlermuster ubertragen, das die Kombination verschiedener 

Fehlermoden aufweist und so dem System eine genaue 
Information uber die Fehlerart und -ursache ubermittelt. 
Damit ist dann eine angepasste Reaktion des Systems auf 
diesen Fehler moglich. 

30 

Bereits in der Entwicklungs- und Applikationsphase von 
Ruckhaltesystemelektronik-Systemen werden die Fehlermuster, 
die bei unterschiedlichen Fehler- und Storungsursachen 
auftreten, erf asst. Das System kann mit der Verf ugbarkei t 
35 eines Look-Up-Tables auf das jeweilige Fehlermuster 

angemessen reagieren. 
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Praktische Voraussetzung zur Umsetzung der Erfindung ist 
eine digitale Sensorschnittstelle . Nur damit lassen sich mit 
vertretbarem Aufwand eine groSere Anzahl unterschiedlicher 
5 Fehler und Storungsmoden bzw. Muster und auch deren 

Kombinationen dem System iibermitteln. Als beispielhaf te 
Schnittstelle wird hier die bidirektionale SPI (Serial 
Peripherial Interface) verwendet . Beispielhaf t sind dabei 
zum Auslesen der unterschiedlichen Fehlermoden zwei Befehle 

10 RD_MONITOR_I und RD_MONITOR_I I vorgesehen, wobei die Moden 

selbst uber Flags im jeweils ruckubermi ttelten Wort MONI 
gekennzeichnet sind. Dabei bedeutet beispielsweise das Wort 
mit 8 Nullen, dass die uberwachten Sensorparameter innerhalb 
spezif izierter Betriebsbereiche liegen und kein 

15 au£ergewohnlicher Betriebszustand vorliegt. Durch Codierung 

konnen folgende Fehler indiziert werden: 

Der Kapazitats-Spannungswandler , bei dem die Messgrofee uber 
das Sensorprinzip in eine Kapazitat bzw. eine 

20 Kapazitatsanderung abgebildet wird, ist aufierhalb seines 

vorgegebenen Bereichs, der Wert am Analog-Digital -Wandler im 
Antriebspf ad, es handelt sich hierbei um einen 
oszillierenden Sensor, ist auSerhalb seines vorgegebenen 
Bereichs, die Phasenregelschleif e ist nicht synchronisiert , 

25 der Of f set-Regler ist au&erhalb seines vorgegebenen 

Bereichs, der Summenwert und/oder der Dif f erenzwert des 
Gleichtaktregelkreises im Antriebskreis und/oder im 
Detektionskreis ist au£erhalb seines vorgegebenen Bereichs, 
die Amplitude der Sensoroszillation ist aufcerhalb ihres 

30 vorgegebenen Bereichs. Der Antriebskreis eines 

Drehratensensors dient zur Erzeugung einer definierten also 
im allgemeinen geregelten Schwingungs- oder 
Rotationsbewegung, liber die nach beispielsweise dem 
Drehimpulserhaltungsprinzip bei anliegender Drehrate ein 

35 messbarer Effekt, beispielsweise eine Auslenkung einer 

mikromechanischen Struktur in othogonaler Richtung zu dieser 
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Bewegung erzeugt wird. Im Detektionskreis erfolgt die 
Messung bzw. Erfassung und Verarbeitung dieses Effekts. 

Zusatzlich zu diesen Fehleranzeigen kann als ein 
5 auSergewohnlicher Betriebszustand indiziert werden, wenn der 

anliegende Drehratenwert den Messbereich des Sensors \iber- 
bzw. unterschreitet und der Wert auf den maximal bzw. 
minimal darstellbaren abgebildet werden muss. 

10 Figur 1 zeigt in einem Blockschaltbild den erf indungsgema£en 

Sensor und das erf indungsgemaSe Steuergerat. In einem 
Steuergerat 10 befindet sich ein Sensor 1, der uber eine 
digitale Leitung 6 mit einem Prozessor 7 verbunden ist. Der 
Prozessor 7 ist uber einen Datenein-/Ausgang mit einem 

15 Speicher 8 verbunden. Uber einen Datenausgang ist der 

Prozessor 7 mit dem Rest des Ruckhaltesystems 9 verbunden. 
An der digitalen Leitung 6 kann ein sogenannter 
Sicherheitshalbleiter 11, das ist ein weiterer Prozessor 
oder ein Uberwachungsschaltkreis , angeschlossen sein, der 

20 die Sensorausgangswerte ebenfalls bewertet und Einfluss auf 

die Freigabe von Ruckhaltemitteln nehinen kann. Im Sensor 1 
befindet sich ein Sensorelement 2 zur Aufnahme einer 
MessgroSe, beispielsweise von Drehraten bzw. 
Drehbeschleunigungen. Bei dem Sensorelement kann es sich 

25 damit vornehmlich urn eine mikromechanische Sensors truktur , 

bei der Antrieb und Detektion kapazitiv erfolgen, handeln. 
Das Sensorelement 2 ist an einen Funtkions- und 
Uberwachungsbaustein 3 angeschlossen. Hier konnen die 
Kapazitats-Spannungswandlung, die Analog-Digi tal-Wandlung 

30 des Sensor signals, Antrieb und Regelung der 

Sensoroszillation und auch die sensorinternen Uberwachungs- 
und Monitoringfunktionen erfolgen. Der Funktions- und 
Uberwachungsbaustein 3 ist uber einen Datenausgang mit einem 
Senderbaustein 4 verbunden. Der Senderbaustein 4 ist an die 

35 digitale Leitung 6 angeschlossen, die hier als eine 
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sogenannte SPI (Serial Peripherial Interface) -Leitung 
ausgebildet ist. 

Der Funktions- und ttberwachungsbaustein 3 iibernimmt also 
5 auch Uberwachungs- bzw. Monitoring-Funktionen im Sensor 1. 

Die Messwerte werden an den Senderbaustein 5 weitergegeben. 
In einer vom Sensorschaltungstakt vorgegebenen Taktrate wird 
das Fehlermuster laufend aktualisiert und kann laufend 
abgefragt werden. In dieses Fehlermuster gehen die Messwerte 
10 im Sensor 1 ein. 



Figur 2 zeigt schematisch einen Datenrahmen des 

angef order ten MISO-Wortes aus 16 Bit, der sich in einen 

ersten Teil 12 und in einen zweiten Teil 11 aufteilt. Im 

15 zweiten Teil 11 wird das jeweilige Fehlerwort 11 (MONI) 

ubertragen. Es sind hier zwei Fehlerworte ubertragbar, die 
mit unterschiedlichen MOSI-Bef ehlen ausgelesen werden 
konnen. Dies kann zyklisch erfolgen oder nur bei Bedarf . 
Dieser Bedarf wird in der Standarddrehrateniibertragun durch 

20 das Setzen eines Bits, das einen nicht regularen 

Betriebszustand indiziert, angezeigt. Dieses Bit wird dann 
gesetzt, wenn auf wenigstens einen indizierbaren Fehlerfall 
erkannt wird. 



25 Der Sensor 1 kann sich alternativ auch aufeerhalb des 

Steuergerats 10 befinden. Anstatt nur eines Sensors 1 sind 
auch mehrere Sensoren auch unterschiedlicher Art einsetzbar 
und uberwachbar . Neben dem hier angesprochenen 
Ruckhaltesystem sind auch andere Fahrzeugsysteme fur diese 

30 Erfindung geeignet, beispielsweise ein Fahrdynamiksystem 

oder ein Navigationssystem. 
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Patentanspruche 



10 



1. Sensor mit einem Sensorelement (2) und wenigstens einer 
digitalen Schnittstelle (5) , wobei Mittel (6) zur 
Ubertragung eines Fehlermusters \iber die wenigstens 

15 eine digitale Schnittstelle (5) vorhanden sind. 

2. Sensor nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet , dass 
fur die Fehlermeldung ein 8-Bit-Wort (MONI) in einem 
Datentelegramm vorgesehen ist. 

20 

3. Sensor nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, dass 
zur Erzeugung der Fehlermeldung Mittel (4) zur 
Uberwachung wenigstens einer Phasenregelschleif e des 
Sensors und/oder wenigstens einer Steuerspannung auf 

2 5 einen ersten vorgegebenen Bereich und/oder der 

Ausgangswerte von wenigstens einem Analog-Digi tal- 
Wandler auf einen zweiten vorgegebenen Bereich und/oder 
Ausgangswerte von wenigstens einem Digi tal-Analog- 
Wandler auf einen dritten vorgegebenen Bereich und/oder 

30 Dynamikgrenzen von wenigstens einem Kapazitats- 

Spannungswandler auf einen vierten vorgegebenen Bereich 
und/oder wenigstens eines Of f set-Reglers auf einen 
funften vorgegebenen Bereich und/oder wenigstens eines 
Gleichtaktreglers auf Verlassen eines sechsten 

35 vorgegebenen Bereichs und/oder wenigstens einer Gro&e, 

die eine Sensoroszillation reprasentiert , auf einen 
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5 

4. 



10 5. 
15 

6. 

20 

7. 



25 8. 



9. 

30 



siebten vorgegebenen Bereich und/oder unzulassiger 
Werte von wenigstens einem Zahler gemaS Festlegung 
vorhanden sind, wobei bei einem Fehler ein jeweiliger 
Wert in einem jeweiligen Register abspeicherbar ist. 

Sensor nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet , dass 
nach einem Ende des jeweiligen Fehlers das jeweilige 
Register zurtickgesetzt wird. 

Steuergerat mit einem Prozessor (7), der wenigstens ein 
Signal von dem Sensor (1) nach einem der Anspriiche 1 
bis 4 xiber die wenigstens eine digitale Schnittstelle 
(5) empfangt, wobei der Prozessor (7) das wenigstens 
eine Sensorsignal in Abhangigkeit von dem Fehlermuster 
bewertet . 

Steuergerat nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, 
dass der Sensor (1) innerhalb des Gehauses des 
Steuergerats (10) angeordnet ist. 

Verfahren zur Uberwachung wenigstens eines Sensors (1) , 
wobei der wenigstens eine Sensor (1) ein Fehlermuster 
zu einem Prozessor (7) ubertragt . 

Verfahren nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, dass 
das Sensorsignal fur ein Ruckhal tesystem (9) verwendet 
wird. 

Verfahren nach Anspruch 7 oder 8, dadurch 
gekennzeichnet, dass das Sensorsignal einem 
Fahrdynamiksystem zugefuhrt wird. 
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